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I. IDENTIFIKACNi UDAJE

Nazev prace: Automaticka kalibrace baze primyslového robota
Jméno autora: Marina lonova

Typ prace: bakalarska

Fakulta/ustav: Fakulta elektrotechnicka (FEL)

Katedra/uastav: Katedra fidici techniky

Vedouci prace: Ing. Pavel Burget, PhD.

Pracovisté vedouciho prace:  Cesky institut informatiky, robotiky a kybernetiky

Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani primérné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prace.

Pfevazina ¢ast prace se tyka zpracovani obrazu za Ucelem zméreni vektor( predstavujicich rozdil polohy pfiruby
robota oproti kalibraé¢nimu obrazci. Zadani pokladam za stfedné ndrocné.

Splnéni zadani splnéno

Posudte, zda predloZend zdvérecnd prdce splriuje zaddni. V komentdri pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdce oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spInéno, pokuste se posoudit zdvaZnost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Zadani bylo splnéno bez vyhrad.

Aktivita a samostatnost pfi zpracovani prace A - vyborné

Posudte, zda byl student béhem reseni aktivni, zda dodrZoval dohodnuté terminy, jestli své reseni pribézné konzultoval a
zda byl na konzultace dostatecné pripraven. Posudte schopnost studenta samostatné tvirci prdce.

Studentka pracovala samostatné a aktivné diskutovala navrzené postupy s vedoucim prace.

Odborna uroven A - vyborné

Posudte uroveri odbornosti zavérecné prdce, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuZiti podkladi a
dat ziskanych z praxe.

Prace obsahuje kvalitni reSer$ni ¢ast, kde studentka podava prehled metod urcenych ke kalibraci souradného systému
robota. Zvolena metoda optické kalibrace je vhodna do provozi, kdy neni mozné vyuZit béZznou metodu kalibrac¢ni
Sachovnice, ale kdy je nutné opakované provadét kalibraci vzhledem k jednoznaéné umistnénému predmétu ci obrazci.
Sle¢na lonova metodu aplikovala na dvou typech kamer, a to na kamere v ,kancelarském® provedeni a na kamere

v primyslovém provedeni. BEhem zprovoznéni se ukazalo, Ze primyslova kamera ma jisté softwarové nedostatky, se
kterymi si musela studentka poradit.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace B - velmi dobie

Posudte sprdvnost pouZivani formdlnich zapis obsaZenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou strdnku.

Prace je kvalitné a prehledné zpracovana v dostatecném rozsahu. Prestoze slecna lonova neni rodila mluvdi, je prace psana
velmi dobrou cestinou, ktera je i pres nékteré gramatické nedostatky a preklepy dobre Citelna.

Vybér zdroju, korektnost citaci A - vyborné

Vyjddrete se k aktivité studenta pri ziskavani a vyuZivani studijnich materidl( k reseni zavérecné prdce. Charakterizujte
vybér pramend. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vsechny prevzaté prvky radné
odliseny od vlastnich vysledk( a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace uplné a v souladu
s cita¢nimi zvyklostmi a normami.

Pouzité zdroje jsou v praci dobfe uvedeny a citovany.
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Dalsi komentare a hodnoceni

Vyjddrete se k urovni dosaZenych hlavnich vysledki zdvérecné prdce, napr. k drovni teoretickych vysledkd, nebo k trovni a
funkénosti technického nebo programového vytvoreného reseni, publikacnim vystupim, experimentdlini zru¢nosti apod.
VloZte komentar (nepovinné hodnoceni).

I1l. CELKOVE HODNOCENI A NAVRH KLASIFIKACE

Sle¢na lonova pracovala celou dobu samostatné a dobre spolupracovala s vedoucim prace. Reagovala na podnéty
a sama pfichazela s ndvrhy feseni. Vysledkem je systém schopny dynamicky kalibrovat bazi robota na zakladé
jednoznacné lokalizovaného obrazce, ktery byl ovéren na priimyslovém robotu s primyslovou kamerou
upevnénou na jeho ptirubé. S vysledky této prace pocitame v navazujicich projektech.

PredloZzenou zavérecnou praci hodnotim klasifikaénim stupném A - vyborné.

Datum: 15.6.2020 Podpis:
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